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Abstract of DE 10163330 (A1) 

Assisted steering includes a vehicle speed sensor 
(1 ), a steering wheel rotational speed sensor (11), a 
control unit (2), and a drive (5). Control unit is 
designed to calculate a target direction speed which 
is a target speed for rotation of the steering 
mechanism which depends upon the steering wheel 
movement. A controller increase the relationship of 
the speed in a target direction to the maneuvering 
speed of the vehicle when the vehicle moves at low 
speed and reduces the relationship when the vehicle 
moves at high speed. The system includes a real 
speed sensor for the steering which is the real 
rotational speed of the steering mechanism. 
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Servo lenkungssystem 

Ein Servolenkungssystem nach der Erfindung enthalt 
einen Fah rtgeschwindigkeitsdetektor 1 zur Erfassung der 
Fahrtgeschwindigkeit ernes Fahrzeugs r einen Betriebsge 
schwindigkeitsdetektor zur Erfassung der Betriebsge- 
schwindigkeit ernes Lenkrads, welche die Drehgeschwin- 
digkeit des Lenkrads ist, erne Steuerung zur Berechnung 
einer Solllenkgeschwindigkeit, welche eine Solidrehge- 
schwindigkeit fur einen Lenkmechanismus 14 ist, beru- 
hend auf der so erfassten Betriebsgeschwindigkeit, und 
zum Vergieichen einer tatsachlichen Lenkgeschwindig- 
keit, welche eine tatsachliche Drehgeschwindigkeit durch 
den Lenkmechanismus 14 ist r mit der Solllenkgeschwin- 
digkeit, um eine Abweichung zu berechnen, und eine Be- 
triebsvorrichtung 15 zum Betreiben des Lenkmechanis- 
mus 14, ansprechend auf die so berechnete Abweichung, 
wobei die Steuerung konfiguriert ist, um ein eingestelltes 
Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit zur Betriebsge- 
schwindigkeit zu andern, um es so, ansprechend auf die 
Fah rtgeschwindig keit des Fahrzeugs, zu vergroKern oder 
zu verkleinern. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein 
elektrisches Servolenkungssystem. 

[0002] ALs ein erst.es herkommliches Beispiel eines Servo- 5 
lenkungssys terns fur einen Gabelstapler 1st ein Servolen- 
kungssystem bekannt, bei welchem die hinleren Rader des 
Gabel staplers, welche hinten am Hauptkorper angeordnet 
sind, als lenkende Rader verwendet. werden, und bei dem ein 
lenkmechanismus zur Drehbetatigung der lenkenden Ra- 10 
der, um dadurch das Fahrzeug selbst zu drehen, und ein 
Lenkrad, welches an einer vorderen Position des Plauptkor- 
pers des Fahrzeugs angeordnet ist, fiber einen Drehmoment- 
ubertragungsmechanismus, der aus einer Kette oder einer 
Welle besteht, mechanisch miteinander gekoppelt sind. In 15 
diesem Servolenkungssystem wird das Drehmoment des 
Lenkrads durch einen Drehmomentsensor erfasst, der an ei- 
nem hinleren Abschnitt des Drehmomenterfassungsmecha- 
nismus angeordnet ist, und die hinteren, lenkenden Rader 
werden befatigt, um sich zu drehen, wenn ein Lenkmotor, 20 
der im Lenkriieehanismus vorgesehen ist, aufgrund eines 
vom Drehmomentsensor erf ass ten Erfassungswerts ange- 
trieben wird. 

[0003] Als zweites Bei spiel eines herkommlichen Servo- 
lenkungs systems fur einen Gabelstapler ist ein Servolen- 25 
kungssystem bekannt, welches wie in Fig. 5 gezeigt einen 
Befriebsgeschwindigkeitssensor 11 umfasst, zur Erfassung 
der Rctriebsgeschwindigkeit bzw. Betatigungsgeschwindig- 
keit eines Lenkrads, welche dessen Drehgeschwindigkeit 
ist, einen Istlenkgeschwindigkcitssensor 12 zur Erfassung 30 
einer Istbetriebsgeschwindigkeit, welche die tatsachliche 
Drehgeschwindigkeit durch einen T.enkmechanismus ist, ei~ 
nen Mikrocomputer 13, der eine Steuerung ist, um eine Soil- 
bet ri eb s gesc b windi g kei t zu berechnen, welche die Solldreh- 
geschwindigkeit fur den Lenkmechanismus ist, und zum 35 
Vergleichen der Istienkgeschwindigkeit, die vom Istlenkge- 
schwindigkcitssensor 12 erfasst wurde, mit der so berechne- 
ten Solllenkgeschwindigkeit, um eine Abweichung zu be- 
rechnen, und eine Motorbetriebsvorrichtung 15, welche eine 
Betriebsvorricht.ung zum Betreiben eines Lenk motors 14 ist, 40 
der im Lenkmechanismus vorgesehen ist, ansprechend auf 
die berechnete Abweichung. 

[0004] Als ein drittes Bei spiel eines herkommlichen Ser- 
volenkungs systems fur einen Gabelstapler ist ein Servolen- 
kungssystem bekannt, welches wie im Blockdiagramm der 45 
Fig. 6 gezeigt, cincn Bctricbswinkclscnsor 111 umfasst, zur 
Erfassung des Betricbswinkels eines Lenkrads, welcher des- 
sen Drehwinkel ist, einen Istlenkwinkelsensor 112 zur Er- 
fassung des Istbetriebswinkels, welcher die tatsachliche 
Drehgeschwindigkeit. durch einen Lenkmechanismus oder 50 
ein sogenannler Lenkwinkel eines Lenkrads ist, einen Mi- 
krocomputer 113, der eine Steuerung ist, zur Berechnung ei- 
nes Sollbetriebswinkels, welcher ein Solldrehwinkel fur den 
Lenkmechanismus ist, beruhend auf dem Betriebswinkel, 
der durch den Betriebswinkel- Erf assungssensor erfasst 55 
wurde, und zum Vergleichen des Istlenkwinkels, der vom 
Istlenkwinkelsensor 112 erfasst wurde, mil dem berechneten 
Solllenkwinkel, zur Berechnung einer Abweichung, und ei- 
nein Motor als Betriebsvorrichtung 115, welche eine Be- 
trieb s vorrich tu ng zum Betreiben eines Lenkmotors 114 ist, 60 
der im Lenkmechanismus vorgesehen ist, ansprechend auf 
die berechnete Abweichung. Zusatzlich wird der Betriebs- 
winkel des Lenkens berechnet, welcher sein Drehwinkel. ist, 
ansprechend auf die Anzahl von Drehungen des Lenkrads, 
und es besteht ein proportion ales Verhaltnis zwischen der 65 
Zahl der Drehungen und dem Betriebswinkel, wonach die 
ZaiiL der Umdrehungen zunimmt. wenn der Betriebswinkel 
zunirnmt. 
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[0005] Da jedoch in dem Servolenkungssystem des ersten 
herkommlichen Bei spiels das Lenkrad und der Lenkmecha- 
nismus mechanisch miteinander gekoppelt sind, ist es 
schwierig das Drehgeschwindigkeits verhaltnis zwischen 
den zwei Elementen zu verandern. 

[0006] Daruber hinaus wird in dem Servolenkungssystem 
nach dem zweiten herkommlichen Beispiel die Soll-Lenk- 
geschwindigkeit fur den Lenkmechanismus nur auf der 
Grundlage des einfachen, gesetzten Verhaltnisses beziiglich 
der Belriebsgeschwindigkeit berechnet, und in Wirklichkeit. 
ist das Drehgeschwindigkeilsverhaltnis zwischen der Lenk- 
handhabe und dem Lenkmechanismus als fester Wert, einge- 
stellt. Da es in Fahrzeugen von der Art., zu der auch Gabel- 
stapler gehoren, wichtig ist, einen guten stabilen Geradeaus- 
lauf aufrecht zu erhalten, bei dem das Wandern des Fahr- 
zeugs, welches auftritt, wenn das Fahrzeug schnell fahrt, 
verhindert wird, ist es eine normale Praxis, dass das einge- 
stellte Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit. des Lenkme- 
chanismus relativ zur Betriebsgeschwindigkeit als fester 
Wert eingestellt isU unter Verwendung des stabilen Gerade- 
auslaufs bei hoher Fahrzeuggeschwindigkeit. als Referenz, 
und dass die Solllenkgeschwindigkeit. des Lenkmechanis- 
mus als Ergebnis der Multiplikation des eingestellten Ver- 
haltnisses mit der Betriebsgeschwindigkeit berechnet wird. 
[0007] Fur Gabelstapler, welche als Beladungsfahrzeuge 
dienen, welche sich von jenen unterscheiden, die hauptsach- 
lich fur das Fahren entwickelt wurden, ist es jedoch wichtig, 
dass sie beim Laden und Entladen von Fracht langsam be- 
wegt werden, und daher werden Gabelstapler rastlos und 
wiederholt hin und her bewegt, und man muss das Lenkrad 
haufig drehen, unter einer Bedingung, bei welcher das Fahr- 
zeug beinahe stillsteht, wie beim sogenannlen slationaren 
Lenken. Dann, solan ge das festgesetzte Verhaltnis, welches 
auf der Grundlage eines stabilen Geradeauslaufs bei hoher 
Fahrzeuggeschwindigkeit als Referenz eingestellt ist, ver- 
wendet wird, muss die Drehgeschwindigkeit. oder Betriebs- 
geschwindigkeit. des Lenkrads vergroBert. werden, trotz der 
Tatsache, dass die Solllenkgeschwindigkeit des Lenkmecha- 
nismus relativ langsam ist, und daher entsteht. das Problem, 
dass der Bediener nach Beginn des Betriebs des Gabel stap- 
lers rasch ermudet, oder sogar muskular geschadigt wird. 
[0008] Daruber hinaus wird in dem Servolenkungssystem 
nach dem dritten herkommlichen Beispiel der Solllenkwin- 
kel fur den Lenkmechanismus nur auf der Grundlage des 
einfach eingestellten Verhaltnisses beziiglich des Betriebs- 
winkels berechnet, und in Wirklichkeit ist das Drchwinkel- 
verhaltnis zwischen der Lenkhandhabe und dem Lenkme- 
chanismus als fester Wert eingestellt. 

[0009] Namlich, in solchen Fahrzeugen, zu welchen auch 
Gabelstapler gehoren, da es wichtig ist einen stabilen Ge- 
radeauslauf aufrecht zu erhalten, bei dem ein Wandern des 
Fahrzeugs verhindert wird, was bei hoher Betriebsge- 
schwindigkeit des Fahrzeugs aufuitt, ist es die normale Pra- 
xis, dass das eingestellte Verhaltnis des Solllenkwinkels des 
Lenkmechanismus relativ zum Betriebswinkel als fester 
Wert eingestellt ist, unter Verwendung des stabilen Gerade- 
auslaufs bei hoher Fahrzeuggeschwindigkeit als Referenz, 
und dass der Solllenkwinkel des Lenkmechanismus als Er- 
gebnis der Multiplikation des eingestellten Verhaltnisses mit 
der Betriebsgeschwindigkeit berechnet wird. Man beachte, 
dass bei Gabcistaplcrn gewohnlich die Anzahl von Drehun- 
gen des Lenkrads relativ zum Gesam the weg u n g sberei c h des 
Lenkmechanismus auf 5 bis 8 Umdrehungen eingestellt ist. 
[0010] Fur Gabelstapler als Beladungsfahrzeuge, welche 
sich von jenen unterscheiden, die hauptsachlich furs Fahren 
entwickelt. wurden, ist es jedoch wichtig, dass sie zum Bela- 
den und Entladen von Fracht langsam bewegt werden, und 
daher werden Gabelstapler rastlos und wiederholt hin und 
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her bewegt, und man muss das Lenkrad haufig unter einer 
Bedingung drehen, bei welcher das Fahrzeug beinahe still- 
steht, wie beim sogenannlen s tali on arc n Lenken. Dann, so- 
lan ge das fest. eingestellte Verhaltnis, welches auf der 
Grundlage des stabilen Geradeausiaufs bei hoher Fahrzeug- 5 
geschwindigkeit als Referenz eingestellt ist, verwendet 
wird, muss die Zahi der Drebungen des Lenkrads vergroBert. 
werden, so dass der Lenkwinkel auch vergroBert wird, trotz 
der Tatsache, dass der Solllenkwinkel des Lenkmechanis- 
mus relativ klein isl, und als Ergebnis hieraus entsteht. das 10 
Problem, dass der Bediener nach Inbetriebnahme des Gabel- 
staplers rasch ermudet oder sogar muskular geschadigt wird. 
[0011] Die vorliegende Erfindung wurde im Hi nb lick auf 
die den berkomniiichen Beispielen innewohnenden Nach- 
teile gemachl. 15 
[0012] Eine Aufgabe der Erfindung ist die Schaffung ei- 
nes Servolenkungssystems, bei weichem ein eingestelltes 
Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit fur einen Lenkme- 
chanismus relativ zur Lenkgeschwindigkeit eines Lenkrads 
variabel ist, und bei dem kein Risiko besteht, dass der Be- 20 
diener eines Gabel staplers kurz nach Inbetriebnahme des 
Fahrzeugs ermudet. oder niuskulare Schaden erleidet. 
[0013] Eine weitere Aufgabe der Erfindung ist. die Schaf- 
fung eines Servolenkungssy stems, bei dem das eingestellte 
Verhaltnis eines Solllenkwinkels fiir einen Lenkmechanis- 25 
mus relativ zum Lenkwinkel eines Lenkrads variabel ist, 
und bei dem kein Risiko besteht, dass der Bediener eines 
Gabelstaplers nach der Inbetriebnahme des Fahrzeugs rasch 
ermudet oder einen muskularen Schaden erleidet. 
[0014] Im Ilinblick auf die Losung der Aufgabe wird ge- 30 
mafi eines ersten Aspekts der Erfindung ein Servolenkungs- 
sy stem geschaffen, welches einen Fahrtgeschwindigkeitsde- 
tektor zur Erfassung der Laufgeschwindigkeit bzw. Fabrtge- 
schwindigkeit eines Fahrzeugs umfasst, einen Betriebsge- 
schwindigkeii.sdeteki.or zur Erfassung der Betriebsge- 35 
schwindigkeit. bzw. Betatigungsgeschwindigkeil eines 
Lenkrads, welches die Drehgeschwindigkeit des Lenkrads 
ist, eine Steuerung zur Berechnung einer Solllenkgeschwin- 
digkeit, welche eine Solldrehgeschwindigkeit fiir einen 
Lenkmechanismus ist, beruhend auf der erfassen Betriebs- 40 
geschwindigkeit, und zum Vergleichen einer tatsachlichen 
Lenkgeschwindigkeit, welche eine tatsachliche Drehge- 
schwindigkeit durch den Lenkmechanismus ist, mil der 
Solllenkgeschwindigkeit, um einen Abweichimg zu berech- 
nen, und eine Antriebs- bzw, Betriebs vorricbtung zum An- 45 
trcibcn bzw. Bctrcibcn des Lenkmechanismus ansprcchend 
auf die berechnete Abweichung, wobei die Steuerung konli- 
guriert ist, das eingestellte Verhaltnis der Solllenkgeschwin- 
digkeit zur Betriebsgeschwindigkeit zu andern, um es an- 
sprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs zu 50 
erbohen oder zu verringern. 

[0015] Da namlich gemaB dem Servolenkungssystem das 
eingestellte Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit relativ 
zur Betriebsgeschwindigkeit geandert. wird, um durch die 
Steuerung ansprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit. des 55 
Fahrzeugs vergroBert oder verkleinert zu werden, kann ein 
eingestelltes Verhaltnis ausgewahlt werden, das fiir die dann 
herrschende Lauf- bzw, Fahrtgeschwindigkeit. des Fahr- 
zeugs geeignet. ist. Zusatzlich wird die Solllenkgeschwin- 
digkeit des Lenkmechanismus, die der Bet.riebsgeschwin- 60 
digkeitdes Lenkrads entspricht, unter Beriicksichtigung der 
Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs bereehnet, und als Er- 
gebnis der Berechnung einer Abweichung nach dem Ver- 
gleich der berechneten Solllenkgeschwindigkeit und der tat- 
sachlichen Lenkgeschwindigkeit kann das Fahrzeug betrie- 65 
ben werden, wie es bei der Betriebsgeschwindigkeit des 
Lenkrads erforderlich ist, was der Laufgeschwindigkeit des 
Fahrzeugs oder einer geeignet en Drehgeschwindigkeit ent- 
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spricht. 

[0016] Nach einem zweiten Aspekt der Erfindung wird ein 
Servolenkungssystem geschaffen, wie es im ersten Aspekt 
der Erfindung dargelegt. ist, wobei zusatzlich die Steuerung 
konfiguriert. ist, um das eingestellte Verhaltnis der Solllenk- 
geschwindigkeit zur Betriebsgeschwindigkeit zu vcrgro- 
Bern, wenn das Fahrzeug sich mil niedriger Geschwindig- 
keit bewegt, und das eingestellte Verhaltnis zu verringern, 
wenn das Fahrzeug sich mit hoher Geschwindigkeit. bewegt. 
[0017] GemaB dem Servolenkungssystem, das mit der 
Steuerung ausgestattet ist, die wie oben beschrieben konfi- 
guriert ist, nimmt das eingestellte Verhaltnis der Solllenkge- 
schwindigkeit relativ zur Betriebsgeschwindigkeit. zu, wenn 
das Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit faint, wie beim 
Beladen oder Entladen von Fracht, wohingegen das einge- 
stellte Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit. relativ zur 
Betriebsgeschwindigkeit. abnimrnt, wenn das Fahrzeug mit 
hoher Geschwindigkeit. fahrt, wie beim Fahren ohne dass 
Fracht auf ein Fahrzeug geladen wird. Als Ergebnis muss 
die Drehgeschwindigkeit. des Lenkrads nur kleiner als das 
herkommliche Beispiel sein, wenn das Fahrzeug mit niedri- 
ger Geschwindigkeit fahrt oder die Fahrtgeschwindigkeit 
des Fahrzeugs langsam ist. 

[0018] GemaB eines drilten Aspekts der Erfindung wird 
ein Servolenkungssystem geschaffen, welches einen Fahrt- 
geschwindigkeitsdetektor umfasst, zur Erfassung der Fahrt- 
geschwindigkeit eines Falirzeugs, einen Betriebs win kelde- 
tektor zur Erfassung des Betriebswinkels eines Lenkrads, 
welches der Drehwinkel des Lenkrads ist, ein Istlenkwinkel- 
detektor zur Erfassung eines Istlenkwinkels, welches der tat- 
sachliche Drehwinkel durch ein Lenkmechanismus ist, eine 
Steuerung zur Berechnung eines Solllenkwinkels, welcher 
ein Solldrehwinkel fiir den Lenkmechanismus ist, beruhend 
auf dem erfassten Betriebswinkel, und zum Vergleichen des 
berechneten Solllenkwinkels mit dem erfassten Istlenkwin- 
kel, zur Berechnung einer Abweichung, und eine Antriebs- 
bzw. Betriebsvorrichtung zum Antreiben bzw. Betreiben des 
Lenkmechanismus ansprechend auf die berechnete Abwei- 
chung, wobei die Steuerung bzw. Steuerungseinrichtung 
konfrguriert ist, um ein eingestelltes Verhaltnis des Solllenk- 
winkels zum Betriebswinkel zu andern, um es so anspre- 
chend auf die Fahrtgeschwindigkeit des Falirzeugs zu ver- 
groBern oder zu verkleinern, 

[0019] Da namlich gemaB des Servolenkungssystems das 
eingestellte Verhaltnis des Solllenkwinkels relativ zum Be- 
triebswinkel geandert wird, um ansprcchend auf die Fahrt- 
geschwindigkeit des Fahrzeugs durch die Steuerung vergro- 
Bert oder verkleinert zu werden, kann ein fur die dann herr- 
schende Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs geeignetes 
eingestelltes Verhaltnis ausgewahlt werden. Zusatzlich wird 
der Solllenkwinkel des Lenkmechanismus, der dem Be- 
triebswinkel des Lenkrads entspricht, unter Berticksichti- 
gung der Fahrlgeschwindigkeil des Fahrzeugs bereehnet, 
und als Ergebnis der Berechnung einer Abweichung nach 
dem Vergleich des berechneten Solllenkwinkels und des tat- 
sachlichen Lenkwinkels, kann das Fahrzeug betrieben wer- 
den, wie es beim Betriebswinkel des Lenkrads erforderlich 
ist, der der Fahrtgeschwindigkeit des Falirzeugs entspricht, 
oder mit einer geeigneten Zahl von Umdrehungen. 
[0020] Nach einem vierten Aspekt der Erfindung wird ein 
Servolenkungssystem geschaffen, wie es im drilten Aspekt 
der Erfindung dargelegt ist, bei dem zusatzlich die Steue- 
rung konfiguriert ist, um das eingestellte Verhaltnis des Soll- 
lenkwinkels zum Betriebswinkel zu vergroBera, wenn das 
Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit fahrt, und das ein- 
gestellte Verhaltnis zu verringern, wenn das Fahrzeug mit 
hoher Geschwindigkeit fahrt. 

[0021] GemaB des Servolenkungssystems, welches mit ei- 
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tier Steuerung ausgestattet ist, die wie oben beschrieben 
konfiguriert ist, aimmt das eingestellte Verhaltnis des Soli- 
lenkwinkels relativ zum Betriebswinkel zu, wenn das Fahr- 
zeug mit niedriger Geschwindigkeit fahrt, wie beim Beladen 
oder Entladen von Fracht., wohingegen das eingestellte Ver- 
haltnis des Solllenkwinkels relativ zum Betriebswinkel ab- 
nimmt, wcnn das Fahrzeug mit hoher Geschwindigkeit 
fahrt, wie beim Fahren, ohne dass Fracht irn Fahrzeug gela- 
den ist. Als Ergebnis muss die Anzahl von Drehungen des 
Lenkxads nur dann kleinerals beim herkommliehen Beispiel 
sein, wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit 
fahrt, oder die Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs langsam 
ist, wodurch es moglich ist, den Lenkwinkel zu verkleinem. 

KIJRZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN 

[0022] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das eine Konfigura- 
tion eines Servolenkungssystems nach einer ersten Ausfiih- 
rung zeigt. 

[0023] Fig, 2 ist ein Erklarungsdi agramm, das das Ver- 
haltnis zwischen der Drehgeschwindigkeit eines Lenkrads, 
die sich an spree hend auf die Fahrtgeschwindigkeit. eines 
Fahrzeugs andert, und einer Solllenkgeschwindigkeit. gemaB 
der ersten Ausfiihrung der Erflndung zeigt. 
[0024] Fig. 3 ist ein Blockdiagramm, welches die Konfi- 
guration eines Servolenkungssystems nach einer zweiten 
Ausfiihrung der Erfindung zeigt. 

[0025] Fig. 4 ist ein Erklarungsdi agramm, das das Ver- 
haltnis zwischen dem Drehwinkel eines Lenkrads, welcher 
sich ansprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit eines Fahr- 
zeugs andert, und eines Solllcnkwinkels gemaB der zweiten 
Ausfiihrung der Erfindung zeigt.. 

[0026] Fig. 5 ist ein Blockdiagramm, das die Konfigura- 
tion eines Servolenkungssystems nach ein em zweiten her- 
kommlichen Beispiel zeigt 

[0027] Fig. 6 ist ein Blockdiagramm, das die Konrigura- 
tion eines Servolenkungssystems nach einem dritien her- 
kommlichen Beispiel zeigt. 

[0028] Die vorliegende Erfindung wird nun unter Bezug- 
nahme auf die begleitenden Zeichnungen ausfuhrlich be- 
schrieben. 

Erste Ausfuhrung 

[0029] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das die Kon figura- 
tion cincs Servolenkungssystems gemaB einer ersten Aus- 
fiihrung zeigt, und Fig. 2 ist ein Erklarungsdi agramm, das 
das Verhaltnis zwischen der Drehgeschwindigkeit eines 
Lenkrads, welche sich ansprechend auf die Fahrtgeschwin- 
digkeit eines Fahrzeugs andert., und einer Solllenkgeschwin- 
digkeit. zeigt. Man heachte, dass da die Kon figuration des 
Servolenkungssystems nach der ersten Ausfuhrung im 
Grunde genommen die gleicbe ist, wie jene des zweiten her- 
kommlichen Beispiels in Fig. 5, Koiiiponenien oder Ab- 
schnitte, welche den unter Bezugnahme auf Fig. 1 beschrie- 
benen Teilen oder Komponenten gleich sind bzw. entspre- 
chen, gleiche Bezugszeichen tragen. 

[0030] Wie im Blockdiagramm der Fig. 1 gezeigt, umfasst 
ein Servolenkungssy stem gemaB der ersten Ausfuhrung der 
Erfindung einen Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 1, wel- 
cher ein Fahitgeschwindigkeitsdetektor ist, urn die Laufge- 
schwindigkeit bzw. Fahrtgeschwindigkeit eines Fahrzeugs 
zu erf as sen, einen B e tri ebsgesc h w i n digkei ts sensor 11, wel- 
cher ein Be tri ebs gesc h win di gk ei tsdete ktor ist, urn die Be- 
triebsgeschwindigkeit eines Lenkrads, welche die Drehge- 
schwindigkeit des Lenkrads ist, zu erfassen, einen Tstlenkge- 
schwindigkeitssensor 12, welcher ein Istlenkgeschwindig- 
k ei ts-Erf as sung smi ttel ist, uin die tatsachliche Drehge- 



schwindigkeit durch einen Lenkmechanismus zu erfassen, 
einen Mikrocomputer 2. der eine Steuerung ist, urn eine 
Solllenkgeschwindigkeit zu berechnen, welche eine Soll- 
drehgeschwindigke.it. ist fur den Lenkmechanismus, beru- 
5 hend auf der crfassten Betriebsgeschwindigkeit., und zum 
Vergleichen der so berechneten Solllenkgeschwindigkeit 
mil. der so erfassten Istlenkgeschwindigkeit, um eine Ab- 
weichung zu berechnen, und eine Mororhetriebsvorrichtung 
15, welche eine Betriebsvorrichtung zum Betreiben eines 

to Lenkungsmotors 14 ist, der im Lenkmechanismus vorgese- 
hen ist, ansprechend auf die berechnete Abweichung. 
[0031] Zusatzlich sind im allgemeinen der Fahrzeugge- 
schwindigkeitssensor 1, der Betriebsgeschwindigkeitssen- 
sor 11 und der Istlenksensor 12, welche auf diese Art. im Ser- 

15 volcnkungssystem verwendef werden, unter Verwendung ei- 
nes Drehwertgebers oder dergleichen aufgebaut. Wahrend 
das Servolenkungssysteni bei dieser ersten Ausfuhrung den 
Istlenkgeschwindigkeitssensor 12 umfasst, muss in einem 
Fall, in dem ein Gleich strom-Lenkmotor mit Permanentma- 

20 gnet als Lenkmotor 14 verwendet wird, der Istienkge- 
schwindigkeitssensor 12 nicht so vorgesehen sein, da die 
tatsachliche Drehgeschwindigkeit bzw. Istdrehgeschwindig- 
keit. durch den Lenkmechanismus uber eine Operation be- 
rechnet werden kann, die auf den anzulegenden Spannungs- 

25 und Strom werten beruht. 

[0032] Der Mikrocomputer 12 hat eine Kon figuration, um 
ein eingestelltes Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit zur 
Betriebsgeschwindigkeit zu andern, so dass das eingestellte 
Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit relativ zur Betxiebs- 

30 geschwindigkeit. auf einen hoherer Wert, zunimrnt als ein 
eingestelltes Verhaltnis fur eine mittlere Fahrtgeschwindig- 
keit eines Fahrzeugs, wenn das Fahrzeug mit niedriger Ge- 
schwindigkeit fahrt, wohingegen das eingestellte Verhaltnis 
der Solllenkgeschwindigkeit relativ zur Betriebsgeschwin- 

35 digkeit auf einen Wert kleiner als die mittlere Fahrtge- 
schwindigkeit des Fahrzeugs abnimmt, wenn das Fahrzeug 
mit hoher Geschwindigkeit fahrt. Der Mikrocomputer 2 ent- 
halt namlich eine Datenbank, wie im Erklarungsdi agr amm 
der Fig. 2 gezeigt, d. h. eine Datenbank zur Bereiistellung 

40 einer relativen Beziehung zwischen der Drehgeschwindig- 
keit des Lenkrads und der Solllenkgeschwindigkeit, welche 
sich ansprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit des Fahr- 
zeugs andert, und ein eingestelltes Verhaltnis wird aus der 
Datenbank ausgelesen, welche eine Solllenkgeschwindig- 

45 keit. in der GroBenordnung von +25 Grad/Sekunde als Er- 
gebnis einer Bcrcchnung a us gib t, wcnn die Drehgeschwin- 
digkeit des Lenkrads bei der Fahrt mit. hoher Geschwindig- 
keit 1 Umdrehung/Sekunde betragt, wohingegen ein einge- 
stelltes Verhaltnis aus der Datenbank ausgelesen wird, wel- 

50 ches eine Solllenkgeschwindigkeit in der GroBenordnung 
von +41 Grad/Sekunde bereitstellt, wenn das Fahrzeug mit 
niedriger Geschwindigkeit fahrt^ seibst wenn die Drehge- 
schwindigkeit des Lenkrads 1 Umdrehung/Sekunde ist. 
[0033] Aufgrund dieser Tats ache andert der Mikrocompu- 

55 ter 12 im Servolenkungssysteni der Erfindung automatisch 
und geeignet das eingestellte Verhaltnis der Solllenkge- 
schwindigkeit relativ zur Betriebsgeschwindigkeit, um es 
ansprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs zu 
vergroBern oder zu verkleinern, wodurch die Solllenkge- 

60 schwindigkeit des Lenkmechanismus, welche der Lenkge- 
schwindigkeit des Lenkrads entspricht, unter Beriicksichti- 
gung der Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs berechnet 
wird und ein eingestelltes Verhaltnis, welches fur die dann 
herrschende Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs geeignet 

65 ist, auf passende Weise ausgewahlt wird. Dann, in diesem 
Mikrocomputer 2, als Ergebnis, dass eine Abweichung be- 
rechnet wird nach dem Vergleich zwischen der Solllenkge- 
schwindigkeit. und der Istlenkgeschwindigkeit. bzw. tatsach- 
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lichen Lenkgeschwi ndigkeil, wired dem Fahrzeug gestattet. 
so zu arbeiten, wie es bei der Drehgeschwindigkeit des 
Lenkrads erforderlicb ist, weiche der Fahrtgeschwindigkeit 
des Fahrzeugs oder einer passenden Betriebsgeschwindig- 
keit en tspricht. 5 
[0034] Folglich, geniaft der Servolenkung, weiche eine 
Steuerung umfasst, die wie oben beschrieben konfiguriert 
ist, wobei ein eingestellt.es Verhaltnis fur eine niittlere Fahrt- 
geschwindigkeit des Fahrzeugs, wie beini Transport] ere n 
von Fracht, aLs eingestellt.es Referenzverhaltnis eingestellt 10 
ist, wenn das Fahrzeug mil. niedriger Geschwindigkeit. fahrt, 
wiebeim Beladen oder Entladen von Fracht, wird das einge- 
stellte Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit relaliv zur 
Betriebsgeschwindigkeit. auf einen hoheren Wert erhoht als 
das eingestellte Verhaltnis fur die niittlere Fahrzeugfahrtge- 15 
schwindigkeit, und im Gegensatz dazu, wenn das Fahrzeug 
mil. holier Geschwindigkeit. fahrt, wie beini Fahren ohne mit 
Fracht beladen zu sein, nimmt das eingestellte Verhaltnis der 
Solllenkgeschwindigkeit relaliv zur Betriebsgeschwindig- 
keit. auf einen kleineren Wert ab als das eingestellte Verhalt- 20 
nis fur die niittlere Fahrzeugfahrtgeschwindigkeit. Als Re- 
sultat, wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit. 
fahrt bzw. die Fahrzeuggeschwindigkeit langsam ist, ist nur 
eine iangsame Rotalionsgeschwindigkeit des Lenkrads er- 
forderlich. 25 
[0035] Als nachstes wird der Betrieb des Servolenkungs- 
system nach der ersten Ausfuhrung der vorliegenden Erfm- 
dung beschrieben. Beim Drehen bzw. Lenken des Fahrzeugs 
in eine Richtung oder Drehen bzw. Lenken des Fahrzeugs 
wiederholt in beide Richtungen, wird das Lenkrad zunachst 30 
durch den Bediener gedreht, und eine Betriebsgeschwindig- 
keit. entsprechend der Drehgeschwindigkeit wird durch den 
Belricbsgeschwindigkeits sensor 11 erfasst. Dann, nachdem 
die Betriebsgeschwindigkeit erfasst. ist, berechnet der Mi- 
crocomputer 12 ein eingesteHt.es Verhaltnis entsprechend 35 
der Fahrtgeschwindigkeit. des Fahrzeugs, die durch den 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 1 erfasst wurde, und be- 
rechnet eine Solllenkgeschwindigkeit. fur den Lenkmecha- 
nismus nach Multiplikation des so berechneten eingestellten 
Verhaltnisses mit der Betriebsgeschwindigkeit. Der Mikro- 40 
computer 12 vergieicht dann die berechnete Solllenkge- 
schwindigkeit. mit einer tatsaehlichen Lenkgeschwindigkeit 
bzw. Istlenkgeschwindigkeit, die durch den Istlenkge- 
schwindigkeitssensor 12 erfasst. wird, urn eine Abweichung 
zu berechnen, und designiert dann die so berechnete Ahwei- 45 
chung fur die Motorbctricbsvorrichtung 15. 
[00361 Aufgrund dessen betreibt die Motorbetriebsvor- 
richtung 15 den Lenkmotor 14 auf der Grundlage der Ab- 
weichung, die ihm durch den Mikrocomputer 2 designiert 
wurde, so dass die Abweichung null wird, Dann setzt die 50 
Motorbetriebsvorrichtung 15 das Betreiben des Lenkmotors 
14 fort, bis die tatsachliche Lenkgeschwindigkeit des Lenk- 
mechanismus, die durch den Isllenkgeschwindigkeitssensor 
12 erfasst. wird, gleich der Solllenkgeschwindigkeit wird, 
und als Ergebnis wird die Solllenkgeschwindigkeit erreicht. 55 
[0037] Im ubrigen, wahrend gemaS der ersten Ausflihrung 
das eingestellte Verhaltnis der Lenkgeschwindigkeit relaliv 
zur Drehgeschwindigkeit des Lenkrads in drei Stufen einge- 
stellt ist, hoch, mi tie! and niedrig, ist das eingestellte Ver- 
haltnis nicht auf drei Stufen beschrankt, sondern kann so 60 
eingestellt sein, dass es ansprechend auf die Fahrtgeschwin- 
digkeit des Fahrzeugs konlinuierlich variiert. Daruber hin- 
aus muss nicht erwahnt werden, dass der Lenkmotor 14 ein 
Wechselstrom- oder Gleicbstrommotor sein kann. Ferner, 
wahrend die erste Ausflihrung der Erfindung davon ausgeht, 65 
dass das Fahrzeug, bei dem das Servolenkungssy stem der 
Erfindung angewendet wird, ein Gabelslapler ist, sind die 
Fahrzcuge, weiche mit dem Servolenkungssy stem ausgeru- 
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stet werden konnen, nicht auf Gabelslapler beschrankt. son- 
dern es ist. naturlich, dass auch andere Arten von Fahrzeugen 
als Gabelslapler mit dem Servolenkungssy si em ausgerustet 
werden konncn, welches wie oben beschrieben aufgebaut. 
ist. 

Zweite Ausflihrung 

[0038] Fig. 4 ist ein Blockdiagramm, das die Konligu ra- 
ti on eines Servolenkungssystems nach einer zweiten Aus- 
flihrung der Erlindung zeigt, und Fig. 5 ist ein Erklarungs- 
diagramm, das die Beziehung zwischen der Zahi der Um- 
drehungen eines Lenkrads, weiche sich abhangig von der 
Fahrtgeschwindigkeit eines Fahrzeugs andert, und eines 
Soillenkwinkels zeigt Man beachte, dass da die Konfigura- 
tion des Servolenkungssystems nach der zweiten Ausflih- 
rung im Grunde genommen die gleiche ist, wie jene des 
zweiten herkoinmlichen Beispiels in Fig. 6, tragen Kompo- 
nenten oder Abschnitte, weiche Teilen oder Komponenten, 
die unter Bezugnahme auf Fig. 4 beschrieben werden, 
gleich oder ahnlich sind, gleiche Bezugszeichen. 
[0039] Ein Servolenkungssy stem nach der zweiten Aus- 
flihrung der Erfindung umfasst, wie im Blockdiagramm der 
Fig. 4 gezeigt, einen Falirzeuggeschwindigkeitssensor 101, 
wel c her ein Fahrtgeschwindigkeitsdetektor ist, um die 
Fahrtgeschwindigkeit. eines Fahrzeugs zu erf as sen, einen 
Betriebswinkel sensor 111, wclcher ein Bctricbswinkelde- 
tektor ist, um den Betriebswinkel eines Lenkrads zu erf as- 
sen, welches der Drehwinkel des Lenkrads ist, einen Istlenk- 
winkelsensor 12 welcher ein Istlenkwinkel-Erfassungsmit- 
tel ist, zurErfassung eines tatsaehlichen Drehwinkels durch 
einen Lenkmechanismus, einen Mikrocomputer 102, wel- 
cher eine Steuerung bzw. Steuereinrichtung ist, um einen 
Solllenkwinkel zu berechnen, welcher ein Solldrehwinkel 
fur den Lenkmechanismus ist, beruhend auf dem so erf as s- 
ten Betriebswinkel, und zum Vcrgieichen des so berechne- 
ten Soillenkwinkels mit dem so erfassten Isllenkwinkel, urn 
eine Abweichung zu berechnen, und eine Motorbetriebsvor- 
richtung 115, weiche eine Betriebsvorrichtung ist zum Be- 
treiben eines Lenkmotors 14, der in dem Lenkmechanismus 
vorgesehen ist, ansprechend auf die so berechnete Abwei- 
chung. 

[0040] Zusatzlich wird der Lenkwinkel des Lenkwinkeis, 
welcher sein Drehwinkel ist, ansprechend auf die Zahl der 
Umdrehungen des Lenkrads berechnet, und es besteht eine 
proportion ale Beziehung zwischen der Anzahl von Umdre- 
hungen und dem Betriebswinkel, so dass die Zahl der Um- 
drehungen zunimmt, wenn der Betriebswinkel zunimmt. 
Zusatziich, wahrend dies geschieht, sind im allgemeinen der 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 101, der Betriebsge- 
schwindigkeitssensor 111 und der Solllenksensor 112, wei- 
che in dem Servolenkungs system so verwendet. werden, je- 
weils unter Verwendung eines Drehwertgebers oder derglei- 
chen aufgebaut. 

[0041] Dann hat der Mikrocomputer 112 eine Ko n fig u ra- 
ti on zur Anderung eines eingestellten Verhaltnisses des Soil- 
lenkwinkels zum Betriebswinkel, so dass das eingestellte 
Verhaltnis des Sollwinkels relativ zum Betriebswinkel auf 
einen hoheren Wert als ein eingestellles Verhaltnis fur eine 
mitticre Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs zunimmt, 
wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit. Fahrt, 
wohingegen das eingestellte Verhaltnis des Soillenkwinkels 
relaliv zum Betriebwinkel. auf einen niedrigeren Wert als die 
mittlere Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs abnimmt, 
wenn das Fahrzeug mit hoher Geschwindigkeit fahrt. Der 
Mikrocomputer 102 enthalt narniich eine Dal en bank, wie im 
Erklarungsdiagramm der Fig. 5 gezeigt, d. h. eine Daten- 
bank zur Bereitstellung einer relativ en Beziehung zwischen 



3NSDOC ! D: < DE .... 1 0 1 63330A1 _!_> 



DE 101 63 

9 

der Anzahl von Drehungen des Lenkrads unci dem SollLenk- 
vvinkel, welche sich ansprechend auf die Fahrtgeschwindig- 
keit des Fahrzeugs andert, und ein eingestelltes Verhaltnis 
wird aus der Dalenbank ausgelesen, welche einen Solllenk- 
winkel von ungefahr 50° Grad als Berechnungsergebnis be- 5 
reitstellt, wenn die Zahl von Umdrehungen des Lenkrads bei 
dem Fahren bei hoher Geschwindigkeit 2 Umdrehungen be- 
tragi, wohingegen ein eingestelltes Verhaltnis aus der Da- 
tenbank ausgelesen wird, welches einen Solllenkwinkel von 
ungefahr 80 Grad bereitstellt, wenn das Fahrzeug mit. nied- 10 
riger Geschwindigkeit fahrt, selbst wenn die Zahl der Um- 
drehungen des Lenkrads 2 Umdrehungen betragt. 
[0042] Aufgrund dessen andert der Mikrocoinputer 102 
im Servolenkungssystem nach der Erfindung automatisch 
und geeignet das eingestellte Verhaltnis des S olllenk win kels 15 
relativ zum Betriebswinkel, urn es ansprechend auf die 
Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs zu vergroBern oder zu 
verkieinern, wodurch der Solllenkwinkel des Lenkmecha- 
nismus, welcher dem Lenkwinkel des Lenkrads entspricht, 
unter Berucksichtigung der Fahrtgeschwindigkeit des Fahr- 20 
zeugs berechnet wird, und ein eingestelltes Verhaltnis, wel- 
ches fur die dann herrschende Fahrtgeschwindigkeit des 
Fahrzeugs geeignet ist, auf passende Weise ausgewahlt. 
wird. Dann, in diesem Mikrocomputer 102, als ein Ergebnis 
der Bcrcchnung einer Abweichung nach Vergleich zwischen 25 
dem Solllenkwinkel und dem tatsachlichen Lenkwinkel, 
wird es dem Fahrzeug gestattet, so zu arbeiten, wie es beim 
Drehwinkel des Lenkrads erforderlich ist, welcher der 
Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs entspricht, oder mit. ei- 
ner passenden Zahl von Umdrehungen. 30 
[0043] Folglich, gemaB der Servolenkung, welche die wie 
ohen heschrieben kontigurierte Steuerung umfasst, bei der 
ein eingestelltes Verhaltnis fur einen mittleren Fahrtwinkel 
bzw. Laufwinkei des Fahrzeugs, wie beim Transport von 
Fraeht, als eingestelltes Referenzverh al tnis eingestellt ist, 35 
wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit fahrt, 
wie beim Beladen oder Entladen von Fraeht, wird das einge- 
stellte Verhaltnis des Solllenkwinkels relativ zum Betriebs- 
winkel auf einen groBeren Wert vergroBert als das einge- 
stellte Verhaltnis fur die mittlere Fahrzeugfahrtgeschwin- 40 
digkeit, und im Gegensatz dazu, wenn das Fahrzeug mit ho- 
her Geschwindigkeit fahrt, wie beim Fahren, ohne dass 
Fraeht aufgeladen ist, wird das eingestellte Verhaltnis des 
Solllenkwinkels relativ zum Betriebswinkel auf einen gerin- 
geren Wert, verringert als das eingestellte Verhaltnis fur die 45 
mittlere Fahrzcugf ahrtgese h wi ndi g kcit. Als Ergebnis, wenn 
das Fahrzeug mit. niedriger Geschwindigkeit fahrt. bzw. die 
Fahrzeugfahrtgeschwindigkeit langsam ist, muss die Zahl 
der Drehungen des Lenkrads nur gering sein, wodurch es 
moglich wird den Betriebswinkel des Lenkrads zu reduzie- 50 
ren. 

[0044] A ls nachst.es wird der Betrieb des Servolenkungs- 
systems gemaB der vorliegenden Erfmdung heschrieben. In- 
dem namlich das Fahrzeug in eine Richtung gedreht bzw. 
gelenkt wird, oder es wiederholt in beide Richtungen ge- 55 
lenkt. bzw. gedreht wird, wird zunachst das Ixnkrad durch 
den Bediener gedreht, und ein Betriebswinkel entsprechend 
dem Drehwinkel wird von dem Betriebsgeschwindigkeits- 
sensor 111 erfasst. Dann, nachdem ein Betriebswinkel er- 
fasst ist, berechnet. der Mikrocomputer 102 ein eingestelltes 60 
Verhaltnis entsprechend der Fahrtgeschwindigkeit des Falir- 
zeugs, die durch den Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 101 
erfasst wird, und berechnet einen Solllenkwinkel fur den 
Len kmec h ani s rnu s nach der Multiplication des so berechne- 
ten eingestellten Verhaltnisses mil dem erfassten Betriebs- 
winkel. Der Mikrocomputer 102 vergleicht dann den so be- 
rechnet en Solllenkwinkel mit. eine m tatsachlichen Lenkwin- 
kel, der von dem Istlenkwinkelsensor 112 erfasst wird, zur 
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Berechnung einer Abweichung, und danach wird die so be- 
rechnete Abweichung an die Mot orbetrieb s vorrich t u ng 115 
designiert. 

[0045] Aufgrund dessen betreibt die Motor b etri eb s vor- 
richtung 115 den Lenkmotor 114 auf der Grundlage der ihm 
von dem Mikrocomputer 102 designierten Abweichung, so 
dass die Abweichung zu null wird. Dann setzt die Motorbe- 
triebsvorrichtung 115 das Betreiben des Lenkmotors 114 
fort, bis der tatsachliche Lenkwinkel des Lenkmechani sinus, 
der vom Istlenkwinkelsensor 112 erfasst wird. gleich dem 
Solllenkwinkel wird, und als Ergebnis wird der Solllenk- 
winkel erreicht. 

[0046] lib ri gens, wahrend gemaB der zweit.en Ausfuhrung 
das eingestellte Verhaltnis des Lenkwinkels relativ zur Zahl 
der Umdrehungen des Lenkrads in drei Stufen eingestellt. ist, 
hoch, mittel und niedrig, isi das eingestellte Verhaltnis nicht 
auf die drei Stufen beschrankt^ sondern kann so eingestellt 
werden, dass es ansprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit 
des Fahrzeugs kontinuierlich variiert. Daruber hinaus muss 
nicht. erwahnt werden, dass der Lenkmotor 114 ein Wechsel- 
strom- oder Gleichstrommotor sein kann. Fcrner, wahrend 
die zweite Ausfuhrung der Erfindung unter der Annahme 
beschrieben wurde, dass das Fahrzeug, das mit dem Servo- 
lenkungssystem der Erfindung ausgeriistet ist, ein Gabel- 
stapler ist, ist das Fahrzeug, das mit dem Servolenkungssy- 
stem ausgeriistet ist, nicht auf Gabelstapler beschrankt, son- 
dern naturlicherweise kann jede beliebige andere Art von 
Fahrzeug auBer Gabelstapler ebenfalls mil. dem wie oben 
beschrieben aufgebauten Servolenkungssystem ausgeriistet 
werden. 

[0047] Wie zuvor beschrieben, gemaB des Servolenkungs- 
sysfems nach dem erst.en Aspekl der Erfindung, da die Ver- 
anderung des eingestellten Verhaltnisses der Solllenkge- 
schwindigkeit relativ zur Betriebsgeschwindigkeit von der 
Steuerung ausgefiihrt wird, urn ansprechend auf die Fahrtge- 
schwindigkeit des Fahrzeugs das Verhaltnis zu vergroBern 
oder zu verringern, wird die Solllenkgeschwindigkeit des 
Lenkmechanismus entsprechend der Betrieb sgeschwindig- 
keit berechnet, wahrend die Fahrtgeschwindigkeit des Fahr- 
zeugs berucksichtigt wird, und als Ergebnis der Tatsache, 
dass eine Abweichung berechnet wird nach dem Vergleich 
zwischen der Solllenkgeschwindigkeit und der Istlenkge- 
schwindigkeit, wird es dem Fahrzeug ermoglicht so zu ar- 
beiten, wie es bei der Drehgeschwindigkeit des Lenkrads er- 
forderlich ist, welche der Fahrtgeschwindigkeit des Fahr- 
zeugs oder einer gccignct.cn Betriebsgeschwindigkeit ent- 
spricht. 

[0048] Dann, gemaB des Servolenkungssy stems nach dem 
zweiten Aspekt. der Erfindung, in einem Fall, in dem die 
Steuerung so konfiguriert. ist, dass wenn das Fahrzeug mil 
niedriger Geschwindigkeit fahrt, nimint das eingestellte 
Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit relativ zur Betriebs- 
geschwindigkeit zu, wohingegen wenn das Fahrzeug mil 
hoher Geschwindigkeit fahrt, das eingestellte Verhaltnis der 
Solllenkgeschwindigkeit relativ zur Betriebsgeschwindig- 
keit abnimmt, so dass das eingestellte Verhaltnis der Soll- 
lenkgeschwindigkeit relativ zur Betriebsgeschwindigkeit 
zu nimint, wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwindig- 
keit. fahrt, wie bei Beladen oder Entladen von Fraeht, wohin- 
gegen das eingestellte Verhaltnis der Solllenkgeschwindig- 
keit relativ zur Betriebsgeschwindigkeit. abnimmt, wenn das 
Fahrzeug mit. hoher Geschwindigkeit fahrt, wie beim Fahren 
ohne dass es mit Fraeht beladen ist. Folglich, wenn das 
Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit fahrt muss die Ro- 
65 tati on sgeschwindigkeit des Lenkrads nur langsam sein. 

[0049] Da namlich in dem Servolenkungssystem, welches 
die erfindungsgemaB kontigurierte Steuerung umfasst, das 
eingestellte Verhaltnis der Solllenkgeschwindigkeit. des 
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Lenkmechanismus relativ zur Betriebsgeschwindigkeit des 
Lenkrads variabcl 1st, kann die Drehgeschwindigkeit des 
Lenkrads, welche erforderlich ist beim Drehen bzw. Lenken 
des Fahrzeugs wtederhoit in beide Richtungen, wahrend das 
Fahrzeug langsam fahrt., langsamer gentacht. werden als bei 5 
den Iierkomnilichen Beispielen, wodurch das Risiko besei- 
tigt wird, das der Bediener nach der Inbetriebnahme des 
Fahrzeugs rasch ermudet oder einen muskularen Schaden 
erleidet. Zusatzlich kann die Drehgeschwindigkeit. des 
Lenkrads, welche geeignet ist fur die Aufrecht.erhalt.ung ei- JO 
nes stabilen Geradeauslaufs und ein Wandern bei hoheren 
Geschwindigkeiten unterdruckt, gleichzeitig sichergest.ellt 
werden. Aufgrund dieser Tatsache kann mit der Erfindung 
der Voiteil erzielt werden, dass das Fahrzeug beuieben wer- 
den kann, urn stabil zu fahren, ohne durch die unterschiedli- 15 
chen Fahrtgeschwindigkeiten des Fahrzeugs beeinflusst zu 
werden. 

[0050] Wie zuvor beschrieben, da gemaB des Servolen- 
kungssys terns des dritten Aspekts der Erfindung die Steue- 
rung eine Veranderung des eingestellten Verhaltnisses des 20 
Solllenkwinkels relativ zuin Betriebswinkel bewirkt, urn es 
ansprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs zu 
vergroBern oder zu verkleinern, wird der Solllenkwinkel des 
Lenkmechanismus entsprechend dem Betriebswinkel be- 
rechnet, wahrend die Laufgeschwindigkeit. des Fahrzeugs 25 
berucksichtigt wird, und als Ergebnis, dass eine Abwei- 
chung nach dem Vergleich zwischen dem Solllenkwinkel 
und dem tatsachlichen Lenkwinkel berechnet wird, wird es 
dem Fahrzeug gestattet, so zu arbeiten, wie es beim Dreh- 
winkel des Lenkrads erforderlich ist, welcher der Fabrt.ge- 30 
schwindigkeit des Fahrzeugs entspricht, oder mit einer pas- 
senden Zahl von Umdrehungen. 

[0051] Dann, gemaB des Servolenkungssys terns nach dem 
vierten Aspekt. der Erfindung, in einem Fall in dem die 
Steuerung so konhguriert ist, dass wenn das Fahrzeug mit 35 
niedriger Geschwindigkeit. fahrt, das eingesteilt.e Verhaltnis 
des Solllenkwinkels relativ zum Betriebswinkel zuninunt, 
wohingegen wenn das Fahrzeug mit hoher Geschwindigkeit 
falirt, das eingestellte Verhaltnis des Solllenkwinkels relativ 
zum Betriebswinkel abnimrnt, so dass das eingestellte Ver- 40 
haltnis des Solllenkwinkels relativ zum Betriebswinkel zu- 
ninirnt, wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit 
fahrt, wie beim Beladen oder Entladen von Fracht, wohinge- 
gen das eingestellte Verhaltnis des Solllenkwinkels relativ 
zum Betriebswinkel abnimrnt, wenn das Fahrzeug mil. hoher 45 
Geschwindigkeit fahrt wie beim Fahren in unbeladcncm Zu- 
stand. Folglich, wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwin- 
digkeit fahrt, muss die Anzahl von Drehungen des Lenkrads 
nur klein sein, wodurch es moglich wird, den Lenkwinkel zu 
verringern. 50 
[0052] In dem Servolenkungssystem, welches die erfin- 
dungsgemaB konfigurierte Steuerung hat, da das eingestellte 
Verhaltnis des Solllenkwinkels des Lenkmechanismus rela- 
tiv zum Betriebswinkel des Lenkrads variabel ist, kann die 
Anzahl von Drehungen des Lenkrads die erforderlich ist, urn S5 
das Fahrzeug wiederholt in beide Richtungen zu drehen 
bzw. zu lenken, wahrend das Fahrzeug mit niedriger Ge- 
schwindigkeit fahrt, auf ein niedrigeres Niveau verringert 
werden, als bei den herkommlichen Beispielen, wodurch 
das Risiko beseitigt. wird, dass der Bediener nach der Line- 60 
triebnahme des Fahrzeugs rasch ermudet oder einen musku- 
laren Schaden oder dergleichen erleidet.. Zusatzlich kann 
gleichzeitig die. Anzahl von Umdrehungen des Lenkrads, 
welche geeignet ist, um einen stabilen Geradeauslauf sicher- 
zustellen, wahrend das Wandern bei hoheren Geschwindig- 65 
keiten unierdruckt wird, ebenfalls sichergestellt werden. 
Aufgrund dieser Tatsache kann mit der Erfindung der Vorteil 
erzielt werden, dass das Fahrzeug belrieben werden kann. 
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um stabil zu fahren, ohne durch die unterschiedlichen Fahrt- 
geschwindigkeit en des Fahrzeugs beeinflusst zu werden. 

Patentanspruche 

1 . Servolenkungssystem, umfassend: 
einen Fahrtgeschwindigkeit.sdetekt.or, zur Erfassung 
der Fahrtgeschwindigkeit eines Fahrzeugs; 
einen Betriebsgeschwindigkeitsdetektor zur Erfassung 
der Betriebsgeschwindigkeit. eines Lenkrads, welche 
die Drehgeschwindigkeit. des Lenkrads ist; 
eine Steuerung zur Berechnung einer Solllenkge- 
schwindigkeir, welche eine Solldrehgeschwindigkeit. 
fur einen Lenkmechanismus ist, beruhend auf der er- 
fassten Betriebsgeschwindigkeit, wobei die Steuerung 
eingerichtet ist eine tatsachliche Lenkgeschwindigkeit, 
welche eine tatsachliche Drehgeschwindigkeit durch 
den Lenkmechanismus ist, mit der Solllenkgeschwin- 
digkeit zu vergleichen, um eine Abweichung zu be- 
rechnen; und 

eine Betriebsvorrichtung zum Betreiben des Lenkme- 
chanismus ansprechend auf die berechnete Abwei- 
chung, 

wobei die Steuerung ein eingestelltes Verhaltnis der 
Sol lien kgeschwindigkeit zur Betriebsgeschwindigkeit 
andert, um es ansprechend auf die Fahrtgeschwindig- 
keit des Fahrzeugs zu vergroBern oder zu verkleinern. 

2. Servolenkungssystem nach Anspruch 1, wobei die 
Steuerung das eingestellte Verhaltnis der Solllenkge- 
schwindigkeit zur Betriebsgeschwindigkeit. vergroBert, 
wenn das Fahrzeug mit niedriger Geschwindigkeit 
fahrt, und das eingestellte Verhaltnis verkleinert, wenn 
das Fahrzeug mil hoher Geschwindigkeit. fahrt. 

3. Servolenkungssystem nach Anspruch 1, femer um- 
fassend einen 1 stlenkgescb wi ndi g kei Is- Det.ekt.or zur 
Erfassung der Ist.lenkgeschwindigkeit, welche die tat- 
sachliche Drehgeschwindigkeit durch den Lenkmecha- 
nismus ist. 

4. Servolenkungssystem umfassend: 
einen Fahrtgeschwindigkeitsdetektor zur Erfassung ei- 
ner Fahrtgeschwindigkeit. eines Fahrzeugs, 
einen Betriebswinkeldetektor zur Erfassung eines Be- 
triebswinkel s eines Lenkrads, welcher ein Drehwinkel 
des Lenkrads ist; 

ein Ist.lenkwinkeldetekt.or zur Erfassung eines Istlenk- 
winkels, der ein t.atsachlichcr Drehwinkel durch den 
Lenkmechanismus ist; 

eine Steuerung zur Berechnung eines Solllenkwinkels, 
der ein Solldrehwinkel fur den Lenkmechanismus ist, 
auf der Grundlage des erfassten Betriebswinkels, wo- 
bei die Steuerung eingerichtet. ist, um den berechneten 
Solllenkwinkel mit dem erfassten 1st lenkwinkel zu ver- 
gleichen, um eine Abweichung zu berechnen; und 
eine Betriebsvorrichtung zum Betreiben des Lenkme- 
chanismus ansprechend auf die berechnete Abwei- 
chung, 

wobei die Steuerung ein eingestelltes Verhaltnis des 
Solllenkwinkels zum Betriebswinkel andert, um es an- 
sprechend auf die Fahrtgeschwindigkeit des Fahrzeugs 
zu erhohen oder zu verringern. 

5. Servolenkungssystem nach Anspruch 1, wobei die 
Steuerung das eingestellte Verhaltnis des Solllenkwin- 
kels zum Betriebswinkel vergroBert, wenn das Fahr- 
zeug mit niedriger Geschwindigkeit fahrt, und das ein- 
gestellte Verhaltnis verkleinert, wenn das Fahrzeug mit 
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holier Geschwindigkeit fahrt. 
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